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© IMPLANT INTRAOCULAIRE EN MATERIAU SOUPLE. 



(57) L’invention concerne un implant intraoculaire rtalist 
en un mattriau souple comprenant une partie optique (10) 
et une partie haptique constitute par deux tltments hapti- 
ques (12, 14). 

Chaque tltment haptique comprend un premier bras 
(16) prtsentant une extrtmitt (D) de raccordement t la pt- 
riphtrie de la partie optique et une deuxitme extrtmitt (A), 
le premier bras prtsentant une partie coudte (22) telle que 
la ligne moyenne du bras soit constitute par deux segments 
faisant entre eux un angle a; un deuxitme bras (1 8) prtsen- 
tant une extrtmitt (E) de raccordement a la ptriphtrie de la 
partie optique et une deuxitme extrtmitt (B), le deuxitme 
bras prtsentant une partie coudte (27) telle que la ligne 
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moyenne du bras soit constitute par deux segments faisant \ 

entre eux un angle b superieur k Tangle a; et une portion de 
raccordement (20). 
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La presente invention a pour objet un implant intraoculaire r£alis6 en 
material) souple. 

On sait que les implants intraoculaires sont des systemes optiques 
correcteurs qui sont places a l'interieur de l'oeil pour coniger la vision du patient 
5 qui lc reqoit. Ces implants sont constitues essentiellement par une partie optique 
qui joue le role de lentille et par une partie haptique qui permet la mise en place et 
le positionnement de la partie optique a l'interieur de l'oeil. 

Si Ton consid&re les mat6riaux avec lesquels un tel implant peut etre 
realise, on peut les placer en deux grandes categories, les materiaux dits souples et 
10 les materiaux dits rigides. Dans la premiere categorie, on trouve essentiellement 
des materiaux du type hydrogel ou du type silicone. Ces implants pr6sentent 
l’avantage de pouvoir etre plies, ce qui permet leur insertion dans l'oeil a travers 
ime incision de dimension reduite. Dans la deuxieme categoric c'est-a-dire dans 
celle des materiaux rigides, on peut citer en particular le cas du PMMA qui est le 
15 plus souvent utilise. 

A partir de ces deux categories de materiaux, on peut determiner 
trois types d'implants : ceux qui sont entierement realises en materiaux rigides tels 
que le PMMA ; ceux dans lesquels la partie optique est realisee avec un mat6riau 
souple et la partie haptique avec un materiau rigide; et enfin les implants 
20 intraoculaires qui sont entierement realises en materiaux souples, c'est-a-dire ceux 
dans lesquels, en particulier, la partie haptique est realisee en materiau souple. La 
presente invention conceme cette demiere categorie d'implants intraoculaires. 

Compte tenu de leurs propriet6s mecaniques intrinseques, notamment 
de flexibilite, les materiaux souples sont int6ressants pour realiser la partie optique 
25 comme on l'a deja indiqu6. En revanche, la realisation de la partie haptique a l'aide 
de ce materiau soulfcve beaucoup plus de difficult^. On a propose de realiser des 
parties haptiques en materiaux souples ayant la forme d*une sorte de plaque pleine 
qui relie une partie de la peripherie de la partie optique a un bord destine a vemr au 
contact de la paroi interne de l'oeil. On comprend que la partie haptique, par 
30 deformation eiastique, permet le maintien de la partie optique selon l'axe optique 
de l'oeil en particulier en regard de la pupille tout en developpant une certaine 
force eiastique pour maintenir effectivement la partie optique dans cette position, 
1'implant etant noye dans le liquide remplissant l'oeil. 

Dans le cas des implants a parties haptiques en materiaux durs, les 
35 parties haptiques sont le plus souvent constituees par des bras flexibles. La trans- 
position de cette forme de partie haptique aux materiaux souples souleve de 
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grandes difficulty en raison des proprittes mtcaniques intrinseques du mattriau 
souple ainsi qu'on l'a dtja indiqu6. En particulier, il est ntcessaire que sous l'effet 
de Ttlasticitt de la partie haptique, la paitie optique reste non seulement centrte 
sur l'axe optique de l'oeil mais qu'elle conserve sa position selon la direction de cet 
5 axe optique. Or, il s'avere qu'avec des mattriaux souples, la partie optique a 
tendance sous l'effet de la compression a dtpiacer la partie optique selon la 
direction de l'axe optique de l'oeil. 

Un objet de la prtsente invention est de foumir un implant intraocu- 
laire entierement realise en mattriau souple dans lequel la partie haptique a une 
10 forme telle qu'apres la mise en place de l'implant dans l'oeil non seulement la 
partie optique reste centime sur l'axe optique de l'oeil mais que de plus il n'y ait 
aucun dtplacement de la partie optique selon la direction de l'axe optique. 

Pour atteindre ce but, selon l'invention, l'implant intraoculaire rtalist 
en un mattriau souple comprenant une partie optique sensiblement circulaire et 
15 une partie haptique constitute par deux tltments haptiques raccordes a la Periphe- 
rie de la partie optique et disposes sensiblement symttriquement par rapport au 
centre de la partie optique se caracttrise en ce que chaque element haptique 
comprend : 

un premier bras prtsentant une premitre extrtmitt de raccordement a 
20 la ptriphtrie de la partie optique et une deuxitme extrtmitt, ledit premier bias 
presentant entre ses deux extrtmitts une partie coudte telle que la ligne moyenne 
dudit bras soit constitute par deux segments faisant entre eux un angle a ; 

un deuxitme bras presentant une premiere extrtmitt de raccordement a 
la ptriphtrie de la partie optique et une deuxitme extrtmitt, ledit deuxitme bras 
25 presentant entre ses deux extrtmitts une partie coudte telle que la ligne moyenne 
dudit bras soit constitute par deux segments faisant entre eux un angle b suptrieur 
a Tangle a, lesdits angles a et b ttant compris entre 130 degrts et 170 degrts ; et 

une partie de raccordement pour raccorder entre elles les deuxitmes 
extrtmitts desdits bras. 

30 Grace k la prtsence des parties coudtes, des bras constituant les deux 

tltments haptiques, lors de la dtformalion de cette partie haptique sous l'effet de la 
compression due au diametre interne de l'oeil, la dtformation de la partie haptique 
se fera entierement dans le plan optique de la partie haptique et done sans entrainer 
de dtplacement de la partie optique selon la direction de l'axe optique de l'oeil. En 
35 outre, la symttrie des deux tltments haptiques assure le centrage de la partie 
optique a Tinttrieur de l'oeil. 




2780271 



3 



Selon un mode pr6f6r6 de mise en oeuvre de l'invention, chaque 
element haptique comprend en outre un troisieme bras presentant une premiere 
extremite de raccordement a la peripherie de la partie optique en un point exterieur 
aux points de raccordement des deux premier et deuxieme bras et plus proche du 
5 point de raccordement du deuxieme bras que du point de raccordement du premier 
bras, et une deuxieme extremite raccord6e a la deuxieme extremite du deuxieme 
bras. 

Selon ce mode de realisation pr6f6r6, le troisieme bras de chaque ele- 
ment haptique remplit la fonction de ressoit de rappel pour chaque element 
10 haptique proprement dit constitue par les premier et deuxieme bras. Cela peimet de 
controler encore mieux la deformation des deux premiers bras et done le maintien 
de la partie optique par rapport a l'axe optique de l'oeil. 

D'autres caracteristiques et avantages de l'invention apparaitront mieux 
h la lecture de la description qui suit de plusieurs modes de realisation de 
15 l'invention donnfis a titre d’exemples non limitatifs. La description se rdffere aux 
figures annexees, sur lesquelles : 

la figure 1 est une vue de face d'un mode prefere de realisation de 
l'implant intraoculaire ; 

la figure 2 est une vue de cdte de l'implant intraoculaire de la figure 1 ; 

20 et 

la figure 3 est une vue de detail de l'implant intraoculaire de la figure 1 
montrant plus prccisement le raccordement entre un element haptique et la Peri- 
pherie de la partie optique. 

En se referant tout d'abord a la figure 1, on va d6crire la structure 
25 generate de l'implant intraoculaire selon un premier mode de realisation. L'implant 
est constitue par une partie optique sensiblement circulaire 10 en forme de lentille 
presentant un diametre exteme Dj et d'autre part une partie haptique constituee par 
deux elements haptiques 12 et 14 qui sont disposes symetriquement par rapport au 
centre O de la partie optique 10. De plus, ces elements haptiques sont disposes 
30 dans le plan PF de la partie optique 10. Au repos, e'est-a-dire loisqu’ils ne sont 
pas comprimes, les elements haptiques restent a l'interieur d'un cercle de diametre 

d 2 . 

Les deux elements haptiques 12 et 14 etant sensiblement identiques, on 
decrira seulement l'eiement haptique 12. Dans un premier mode de realisation, 
35 l'eiement haptique 12 est essentiellement constitue par un premier bras 16 par un 
deuxieme bras 18 et par une portion de raccordement 20. Plus precisement, le 
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premier bras 16 presente une extremite de raccordement 16a et une deuxi&ne 
extr6mit6 16b. L e bras 16 presente une portion coud6e intennediaire 22 qui definit 
ainsi une partie de bras proximale 24 et une paitie de bras distale 26. 

De la meme maniere, le deuxieme bras 18 presente une extremite de 
5 raccordement 18a et une deuxi&me cxtr6mit6 18b. Le bras 18 comporte une zone 
coudee 27 qui definit ainsi une partie de bras proximale 28 et une partie de bras 
distale 30. 

Comme le montre mieux la figure 3, si l'on considere le premier bras 
16, les lignes moyennes de la partie proximale 24 et distale 26 du bras font entre 
10 elles au niveau du coude 22 un angle a qui est de preference compris entre 135 et 
160 degrds. Dans un exemple paiticulier de realisation represent^ sur la figure 1, 
cet angle est 6gal a 147 degr6s. Si Ton considere maintenant le deuxieme bras 18 et 
la ligne moyenne de sa partie proximale 28 et de sa partie distale 30, on voit 
qu'elles font entre elles un angle b. De preference, l'angle b est compris entre 145 et 
15 170 degr6s. Dans Texemple partial lier considere. Tangle b vaut 157 degr6s. 

Les extremites A et B des bras 16 et 18 sont raccordees entre elles par 
la portion de raccordement 20 qui presente une angulation par rapport a la Peri- 
pherie 10a de la partie optique 10. En effet, la distance entre le centre de la partie 
optique O et Textremite A du premier bras 16 est superieure a la distance entre le 
20 centre optique O et Textr6mite B du deuxieme bras. 

Grace a la presence des coudes 22 et 27 dans les deux bras constituant 
chaque element haptique, sous L'effet de la compression des ll&nents haptiques 
lors de la mise en place de l'implant dans l'oeil, la deformation des Elements 
haptiques reste dam le plan optique P, P de la partie optique 10. On assure ainsi le 
25 maintien en position de la partie optique selon la direction de l'axe optique de 
l'oeil. 

Dans Texemple particulier decrit, le diametre D, de la partie optique est 
egal a 5,8 mm et le diametre D 2 est egal a 11,8 mm. L'epaisseur des bras 16, 18 et 
des portions de raccordement 20 selon la direction de l'axe optique est 
30 sensiblement constante et egale a 03 mm. 

Si Ton se r6fere maintenant a la figure 3, on voit mieux que les parties 
proximales respectivement 24 et 28 des bras 16 et 18 de chaque element haptique 
ne sont pas orthogonaux a la peripherie 10a de la partie optique 10 mais presentent 
des angulations respectivement egales a c et d par rapport a une normale N a la 
35 peripherie de la partie optique. De preference, ces angles c et d sont compris entre 
10 et 40 degres. 
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En se r£f6rant maintenant plus particulierement a la figure 3, on va 
d6crirc un mode perfectionne de realisation de l'implant intraoculaire et plus pr6ci- 
sement de ses parties haptiques 12 et 14. Selon ce mode perfectionne de 
r6alisation, chaque eldment haptique 12 et 14 comporte en plus des bras 16 et 18 
5 deja decrits un troisieme bras 40 qui remplit une fonction de ressort de rappel par 
rapport k l'616ment haptique proprcment dit constitue par les bras 16 et 18. Ce 
bras 40 comporte une extremite de raccordement 40a a la periph6rie de la partie 
optique et une deuxieme extremite 40b de la liaison avec l'616ment haptique 
proprcment dit, 1'extremity 40b 6tant raccordde dans la region B c'est-a-dire celle 
10 ou le bras 18 est raccorde a la portion de liaison 20. A son extremite de raccorde- 
ment 40a, le bras 40 comporte des cong6s de raccordement 42 et 43 qui 
augmentent local cm ent la largeur du bras 40 dans le plan optique. On realise ainsi 
Hang cette zone reperee par la reference 44 une portion d'encastrement du bras 40 
sur la p6riph6rie de la partie optique. Le bras 40 presente dans sa partie courante 
15 une largeur e Hans le plan optique qui est sensiblement constante et qui dans 
l'exemple de realisation considere est egal a 034 mm. A proximite immddiate de la 
zone d'encastrement 44, le bras 40 presente une zone de largeur r6duite 46, c'est- 
a-dire que Hans cette zone, la largeur e’ du bras est inferieure a e. Dans l'exemple 
particulier considere, cette largeur est egale a 0,28 mm. La ligne moyenne du 
20 troisieme bras 40 est courbe et est sensiblement dans la continuity de la ligne 
moyenne de la partie de raccordement 20, c'est— a— dire qu'il n'y a pas de point 
singulier entre ces deux lignes moyennes. 

La conjugaison de la zone d'encastrement 44 et de la zone 46 de 
largeur reduite permet de localiser la flexion du bras 40 lors de la mise en place de 
25 l'implant Hans l'oeil. Ainsi, le bras 40 peut jouer son r61e de ressort de rappel qui 
tend a s'opposer ou plus exactement k limiter la flexion de l'6lement haptique 12 
proprcment dit. Le bras 40 participe 6galement au maintien de l'61ement 
haptique 12 dont le plan optique PP. 
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REVENDICATIONS 

1. Implant intraoculaire realise en un materiau souple comprenant une 
partie optique (10) sensiblement circulaire et une partie haptique constituee par 

5 deux elements haptiques (12, 14) raccordes a la peripherie de la partie optique et 
disposes sensiblement symetriquement par rapport au centre (0) de la partie 
optique, caracterise en ce que chaque element haptique comprend : 

un premier bras (16) presentant une premiere extremite (D) de 
raccordement a la peripherie de la partie optique et une deuxieme extremite (A), 
10 ledit premier bras presentant entre ses deux extremites une partie coudee (22) telle 
que la ligne moyenne dudit bras soit constituee par deux segments faisant entre eux 
un angle a ; 

un deuxieme bras (18) presentant une premiere extremite (E) de 
raccordement a la peripherie de la partie optique et une deuxieme extremite (B), 
15 ledit deuxieme bras presentant entre ses deux extremites une partie coudee (27) 
telle que la ligne moyenne dudit bras soit constituee par deux segments faisant 
entre eux un angle b superieur a l'angle a, lesdits angles a et b etant compris entre 
130° et 170° ; et 

une portion de raccordement (20) pour raccorder entre elles les 
20 deuxiemes extremites desdits bras. 

2. Implant intraoculaire selon la revendication 1, caracterise en ce que 
la deuxieme extremite (A) du premier bras (16) est plus eloignee du centre (0) de 
la partie optique que celle (B) du deuxieme bras (18). 

3. Implant intraoculaire selon l'une quelconque des revendications 1 et 

25 2, caracterise en ce que ledit angle a est compris entre 135° et 160°. 

4. Implant intraoculaire selon l'une quelconque des revendications 1 a 

3, caracterise en ce que ledit angle b est compris entre 145° et 170°. 

5. Implant intraoculaire selon l'une quelconque des revendications 1 a 

4, caracterise en ce que chaque element haptique comprend en outre un troisieme 
30 bras (40) presentant une premiere extremite (40a) de raccordement a la peripherie 

de la partie optique en un point (C) exterieur aux points de raccordement D et E 
des premier (16) et deuxieme bras (18) et plus proche du point de raccordement du 
deuxieme bras que du point de raccordement du premier bras et une deuxieme 
extremite (40b) raccordee a la deuxieme extremite du deuxieme bras. 
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6. Implant intraoculaire selon la revendi cation S, caracterise en ce que 
ledit troisieme bras (40) presente une ligne moyenne courbe qui est sensiblement 
dans la continuity de la ligne moyenne de la portion de raccordement. 

7. Implant intraoculaire selon 1'une quelconque des revendications 5 et 

5 6, caracterise en ce que ledit troisieme bras (40) est raccorde par sa premiere 

extremite a la peripherie de la paitie optique par deux conges formant ainsi une 
zone d'encastrement et en ce que, dans sa portion (46) la plus proche de la zone 
d'encastrement (44), ledit troisieme bras presente une largeur dans le plan de la 
paitie optique qui est reduite par rapport a la largeur de la parde courante dudit 
10 troisieme bras. 

8. Implant intraoculaire selon 1’une quelconque des revendications 1 a 
7, caracterise en ce que chaque premier et deuxieme bras comprend une portion 
proximale s'etendant entre la premiere extremite et le coude et une partie distale 
s'etendant entre le coude et la deuxieme extremite, les parties proximal es des 

15 premier et deuxieme bras faisant, avec des normales a la penpherie de la partie 
optique, des angles c et d compris entre 10 et 40°. 
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